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[Background] Common method of assessing gait of trans-femoral amputees is movement analysis. Pelvic 
rotation has some effects about expansion of step length, decreasing step width, decreasing vertical movement 
of center of mass and so on. Therefore, angle of pelvic rotation is important as the assessment index in 
movement analysis. However, there is no report about symmetric pelvic rotation in trans-femoral amputees. 
And, directly observing pelvic rotation during gait is difficult because the rotation occurs in the horizontal plane. 
Therefore, a prediction of pelvic rotation during gait based on standing position is a good way to assess its 
movement during gait in trans-femoral prosthetic users. 
[Purpose] We kinematically investigated the rotation in asymmetric pelvic rotation in trans-femoral amputees 
during gait and the correlation of chest and pelvic rotation during standing position and gait. 
[Subject] A healthy adult male participated in this study.  
[Method] Using a 3D motion analysis system and a trial-trans-femoral prosthesis, we measured the angles of 
pelvic rotation, chest rotation and chest rotation relative to pelvic rotation during standing position and gait. 
[Results] We found that right and left pelvic rotation angles varied widely during gait. We found no correlation 
among right and left rotation angle of the pelvis, chest and chest rotation angles relative to pelvic rotation 
during standing position and gait. 
[Conclusion] Trans-femoral prosthetic user's pelvic rotation angle during gait is not necessarily symmetric. 
Chest and pelvic rotation during standing position and gait is not correlated. Therefore, it was not possible to 

























































































































軸 ,Z 軸 の 順 序 で の 計 算 を XYZ と し






赤外線カメラ(解像度 0.4 メガピクセル),14 台,
三次元動作解析装置として VICON-nexus,を用いた. 
データの処理には VICON BODY BUILDER と Microsoft 








① ソケット AP 径中心を転写した点  
② ソケット ML 径中心を転写した点 
2) 足部 







け,原点と,X 軸,Y 軸,Z 軸を定義した. 
1) ソケット部セグメント(図 2-5) 
① ソケット AP 径中心を転写した点  
② ソケット ML 径中心を転写した点 
X 軸：内側のソケット AP 径中心を転写した点から外
側のソケット AP 径中心を転写した点に向かうベク
トルと一致する軸 





向に対して右ねじの方向で X 軸,Y 軸に直交するベ
クトルに一致する軸 
2) 足部セグメント(図 2-1) 
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2-1-7. 計測課題 
計測者の手動により以下の試行を実施した. 
1) 試行 1 
大腿義足を計測空間上にスタティック肢位を維持
した. 
2) 試行 2 
膝継手の屈曲動作と伸展動作を行った. 













タ処理には X軸,Z 軸,Y 軸の順序でオイラー角を計
算したものを使用することとした. 










行方向として定義した(図 2- 2). 
 
























赤外線カメラ(解像度 0.4 メガピクセル),14 台,
三次元動作解析装置として VICON-nexus,を用いた. 
データの処理には bodybuilder と Microsoft Excel 










左回旋   右回旋 左回旋   右回旋 
骨盤 胸部 
絶対座標 x軸 
絶対座標 y軸  
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 1) 胸部 
① 左右肩峰 
② 頚切痕 































図 2-5 胸部セグメント 
 



















































































































y= -0.5433x + 5.7988
R= -0.1898 
















y= 1.0417x + 3.1784 
R= 0.5196 
P = 0.1236 
y= -1.7476x + 3.582 
R= 0.02259 
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